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® Flexibles Automatisierungssystem fUr variable ihdustrielle Prozesse. 



@ Die Erfindung betr'rfft ein flexibles Automatisie- 
rungssystem fur variable industrlelle Prozesse, z.B. 
fOr die Prozesse auf einer Forderplattform fOr. 6l 
Oder Gas, mit vorzugsweise Uber Busstrukturen (1) 
verknupften Automatlsierungsgeraten (a...z), denen 
ProzeBvariable (Pi ^,3... Pn, n+i, n*x). in digltaler Oder 



analoger Form aufgegeben werdon, wobei die Bus- 
strukturen (1) Kommunikationsschnittstellen (a1... 2I) 
fUr den Abruf dor Prozeflvarlablen {Pi,2.3...Pn. n-^i. r + k) 
aus den Automatlsierungsgeraten (a...2) aufweisen 
und wobei jeder Prozeflvariablen (Pi.2.3...Pn. n+i. o+x) 
ein Abrufsignal in codierter Form zugeordnet ist 
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FLEXiBLES AUTOMATISIERUNGSSYSTEM FUR VARIABLE INDUSTRIELLE PROZESSE 



Die Erflndung betrifft ein flexibles Automatisie- 
rungssystem fur variable Industrielle Prozesse, z.B. 
fur die Prozesse auf einer Forderplattform fOr 01 
Oder Gas.- mit vorzugsweise uber Busstrukturen 
verl<nupften Automatisierungsgeraten. denen Pro- 
zeflvariable in digitaler und analoger Form aufgege- 
ben werden, wobei die Busstrukturen Kommunika- 
tlonssclinittstellen fur den Abruf der Prozeflvariab- 
leh aus den Automatisierungsgeraten aufwelsen 
und wobei jeder ProzeBvariablen ein Abrufsignal in 
codierter Form zugeordnet ist 

Im laufenden Betrieb von industriellen Prozes- 
sen ist es haufig notwendlg. bei Veranderungen 
des Prozesses oder des Prozeflablaufes den Kom- 
munikationsumfang und -ablaut schnell zu andern. 
Bei Verwendung von Busstrukturen, aber auch be! 
der Verwendung eines Punkt-zu-Punkt-Systems er- 
gibt sich bei jeder Andiarung ein nicht unerhebli- 
Cher, fehlertrachtiger Programmierungsaufwand. Im 
Laufe der Betriebszeit einer grofieren Anlage kann 
dieser Programmierungsaufwand sogar den ur- 
sprUnglichen Programmierungsaufwand Uberschrei- 
ten. 

Es ist Aufgabe der Erflndung. ein flexibles Au- 
tomatisierungssystem anzugeben, dessen Aufbau 
derart ist. da6 der Programmierungsaufwand fur 
Anderungen. aber auch fur Neuprogrammierungen 
gegenuber den bisherrgen Systemen und ihrer Pro- 
grammierung erheblich verringert werden kann. 
HIerdurch soli insbesondere eine flexible, schnelle 
Anpassung an beim Betrieb der Anlage erhaltene 
neue Erkenntnisse erreicht werden. Die bisher be- 
stehende Hemmschwelie zur Anderung der Einwlr- 
kung der Proze/Jvariablen auf das Automatisie- 
rungssystem soil damit abgesenkt werden. so daO 
insgesamt ein besserer, den jeweiligen Anforderun- 
gen angepaflter einfach anderbarer Betriebsablauf 
erhalten werden kann. Die Aufgabe wird im wesent- 
lichen durch die im Betreff genannten Ma/Jnahmen 
gelost. 

In Ausgestaltung der Erflndung ist vorgesehen, 
dafi neben Busstrukturen zusatziiche Punkt-zu- 
Punkt-Strukturen mit Kommunlkationsschnittstellen 
fur den Abruf der Prozefivariablen aus den Automa- 
tisierungsgeraten vorhanden sein konnen. HIer- 
durch ergibt sich die Moglichkeit der Schaffung 
eines mehrfach redundanten Gesamtsystems, bei 
dem vorteilhaft durch die Punkt-zu-Punkt-Verbin- 
dungen die Ubermittlung besonders relevanter Pro- 
zeflparameter und Proze/Jdaten sicher storungssl- 
cher m5gllch Ist. So wird die Betrlebssicherheit des 
industriellen Prozesses erheblich erhoht. Gleich- 
wohl braucht die schnelle und einfache Umstellung 
des Automatisierungssystems auf neue Anforderun- 
gen nicht zu leiden. 



Es ist dabei vorgesehen, daC in den Program- 
men der einzelnen Automatlsierungsgerate direkt 
und Indirekt abrufbare Prozeflvariable verwendet. 
werden. HIerdurch ist eine hochstmogliche Flexibi- 

5 lisierung des Automatisierungssystems gegeben, 
wobei besonders vorteilhaft fur den Abruf der Pro- 
ze/3variablen die bekannten physikalischen und lo- 
gischen Definitionen der Kommunlkationsschnitt- 
stelien fUr die AutomatlsierungsgerSite verwendet 

70 werden. 

Um eine Vereinfachung der Programmierung 
zu erhalten, Ist vorgesehen. daC die Abrufsignale 
fur die Prozefivarlablen programmgesteuert adres- 
siert werden. So ist auch die ursprungliche Pro- 

75 grammierung besonders einfach und mit wenig 
Aufwand durchfuhrbar, insbesondere wenn identi- 
sche Prozeflvariable, auch wenn sle an unter- 
schiedlichen Stelien im Prozefi auftreten, mit glei- 
cher Codierung versehen werdeni 

20 Weitere Vorteile und Einzelheiten der Erfindung 

ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung 
eines Ausfuhrungsbeispiels anhand der Zeichnung 
und in Verbindung mit den UnteransprQchen. 
Es zeigen: 

25 FIG 1 die Erfindung im Prinzipschaltbild und 

FiG 2 die Erfindung in Anwendung am Beispiel 
einer Forderplattform. 
In FIG 1 bezeichnet 1 eine Busstruktur und a., 
.z die einzelnen Automatisierungsgerate. Den eln- 

30 zelnen Automatisierungsgeraten a...z sihd die Pro- 
zefivariablen (Parameter) Pi.2^„.Pn. n*i, n+xaufgege- 
ben, die unterschiedllch, einer vorgegebenen Co- 
dierung entsprechend, codiert sind. ihre Codierung 
entsprlcht praktisch einer Namensgebung und ist 

35 mit einem EingabegerSit autonnatlslerbar. 

Zwischen den einzelnen Automatisierungsgera- 
ten a...z sind uber Kommunlkationsschnittstellen 
a1 ...z1 . Verbindungen zu der Busstruktur 1 vorhan- 
den. Daruber hinaus weist das Automktisierungssy- 

40 stem auch noch Punkt-zu-Punkt-Verblndungen zwi- 
schen den Kommunlkationsschnittstellen ab...yz 
auf, deren Anordnung bellebig gewahit werden 
kann. Die Punkt-zu-Punkt-Verbindungen werden je 
nach den Anforderungen des Eihzelfalles gewahit. 

45 FOr die Programmierung der einzelnen Auto- 

matisierungsgerate, a...z fur die Codierung usw. 
werden, wie fur die Automatisierungsgerate a...z 
selbst, bewahrte Bausteine der Automatisierungs- 
technlk verwendet. z.B. Simatic S5-Gerate der Fir- 

50 ma Siemens mit einem Visualisierungssystem und 
Programmierungssystemen, aber auch Worksta- 
tions aller Art. Insgesamt ergibt sich ein vernetztes 
System mit automatischer Ver- und Enisorgung der 
Kommunikationsschnittstellen mit dem Vorteil einer 
schnellen und fehlerlosen Anpassung bei 

2 
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Programm- bzw, Prbzeflanderungen. 

In FIG 2. die ein Automatisierungssystem fOr 
variable industrielle Prozesse, z.B. fur die Prozesse 
auf einer Forderplatt form fur 6l Oder Gas. In 
beisplelhafter. jederzeit abanderbarer Welse zelgt. 
bezelchnet 10 den Haupt-Systembus. An den 
Haupt-Systembus 10 sind die einzelnen Automati- 
slerungsgerate 13, 14, 15. 16 und 17. z.B. beliebl- 
ge Simatic 55-Gerate, liber serielle Schnittstellen 2, 
3. 4, 5, 6 angeschiossen. Desweiteren sind an den 
Haupt-Systembus 10 die zentrale Bedienungssta- 
tion 20 und die Station 25 zur Verbindung mit den 
VIsuallsierungsgeraten 21, 22, 23 und 24 Dber 
Schnittstellen 6, 7 angeschiossen. Die Visualisie- 
rungsgerate 21, 22, 23 und 24 befinden sich vor- 
zugswelse in einem Leitstandraum 9, in dem sich 
auch die zentrale Bedienungsstation 20 befinden 
kann. 

Die zentrale Bedienungsstation 20 kann gleich- 
zeitig als Programmierstation fur das Gesamtsy- 
stem ausgebildet sein. Die zentrale Programmie- 
rung kann jedoch ebenso in einem gesonderten 
Gerat erfolgen. Die Automatisierungsgerate 13-17 
konnen sowohl direkt mit ProzeBparametern ver- 
sorgt werden, z.B, von den Pumpen, Druckstatio- 
nen, Ventilen, Endschaltern etc. als auch mit den 
Daten von Arbeitsgeraten, z.B. Kranen. Ein seiches 
Arbeitsgerat wird z.B. vorteilhaft Qber eine lokaie 
Bedienungsstation 19 bedient, das mit dem Auto- 
matisierungsgerat 17 verbunden ist. Die einzelnen 
Parameter des Arbeitsgerates werden. wie ange- 
deutet durch SIgnate 30. 31 und 32 ebenfalls auf 
ein Automatisierungsgerat, hier das Automatlsie- 
rungsgerat 17; aufgegeben. 

Die Prozei3parameter konnen sowohl direkt als 
auch bearbeitet. uber eine mit f^ikroprozessoren 
versehene Klemmleiste, wie sie beispieihaft mit 18 
bezeichnet ist, auf die Automatisierungsgerate. hier 
Z.B. das Automatisierungsgerat 16, aufgegeben 
werden. Ebenso ist die Aufgabe durch einen 
Neben-Bus 11, der die Automatisierungsgerate 26, 
27 und 28 miteinander verbindet, moglich, wie es 
bei dem Automatisierungsgerat 14 gezeigt ist. Ins- 
gesamt handett es sich urn ein beliebig abwandet- 
bares Automatisierungssystem. in dem in erfln- 
dungsgemai3er Weise eine beliebige Verknupfung 
der einzelnen ProzeBparameter miteinander Qber 
die Codierung automatisch programmiert erfolgt. 

In jedem Fall, sowohl bei der Inbetriebnahme 
als auch be! spateren Anderungen, ergibt sich eine 
gegenuber der bisher ubiichen Programmierung er- 
hebliche Zeit- und Kostenersparnis. Fur den Betrei- 
ber der Aniage entfSllt zwar die eindeutige Zuord- 
nung der einzelnen Datenpakete zu den Ubertra- 
gungswegen, dies ist jedoch. von untergeordnetem 
Interesse. 



Anspruche 

1. Flexibles Automatisierungssystem fOr variable 
industrielle Prozesse, z.B. fur die Prozesse auf 

5 einer Forderplattform fOr Ol Oder Gas, mit vorzugs- 
weise uber Busstrukturen (1) verkniipften Automati- 
sierungsgeraten {a...z), denen ProzeCvariable 
(Pi^,3...Pn. n + 1. n + x) 1" digitaler oder analoger Form 
aufgegeben werden, wobei die Busstrukturen (1) 

70 Kommunikatronsschnittstellen (al... z1) fOr den Ab- 
ruf der Proze/Svarrablen (Pi.2,3...Pn. n*i. n*x) aus den 
Automatisierungsgeraten (a...z) aufweisen und wo- 
bei jeder ProzeBvariablen {PiA3...Pn. n+i. n^x) ©in 
Abrufsignal in codlerter Form zugeordnet ist. 

75. 2. Flexibles Automatisierungssystem nach An- 
spruch 1, dadurcfi gekennzeichnet, da/3 neben 
den Busstrukturen (1) zusatzlich Punkt-zu-Punkt- 
Verbindungen mit Kommunikatlonsschnittstellen 
(ab...yz) fiir den Abruf der Prozeflvariablen 

20 (Pi.2.3.-Pn, n*i, n*x) aus den Automatisierungsgera- 
ten (a...z) vorhanden sind. 

3. Flexibles Automatisierungssystem nach An- 
spruch 1 Oder 2, dadurch gekennzelchnet, dafl 
in den Programmen der einzelnen Automatisie- 

25 rungsgerate (a...z) direkt und indirekt abrufbare 
Prozeflvariable (Pi.2.3..Pn. n*i. n*x) verwendet wer- 
den. wobei fur den Abruf physikalische und logi- 
sche Definitionen der Kommunikationsschnlttstellen 
(a1...z1 und ab...yz) fUr die Automatisierungsgerate 

30 (a...z) vorgegeben werden. 

4. Flexibles Automatisierungssystem nach An- 
spruch 1,2 Oder 3. dadurch gekennzeichnet, dai5 
die Adressierung der Abrufsignale fUr die codierten 
ProzeBvarlabien (Pi.2.3...Pn. n*i. n*x) in einem virtuel- 

35 len Adrefiprozessor programmgesteuert durchge- 
fCihrt wird, 

5. Flexibles Automatisierungssystem nach An- 
spruch 4, dadurch gekennzeichnet, dafl identi- 
sche Pro zeflvariable (Pi.2.3..Pn. n*i. n*x) mit glei- 

40 Cher, ortsunabhSnglger Codierung versehen wer- 
den. 

6. Flexibles Automatisierungssystem nach An- 
spruch 1, 2, 3, 4 oder 5, dadurch gekennzeich- 
net, da/3 die in jedes Automatisierungsgerat (a...z) 

45 eingehenden ProzeiSvariablen (Pi,2,3...Pn. n*i, n+x) 
mit einer Zusatzcodierung versehen werden, die 
kennzeichnend dafur ist, welche Proze/Jvariablen 
(Pi.2,3...Pn. n*i. n+x) uber die Kommunikationsschnitt- 
steilen (a1...z1 und ab...yz) des jeweiligen Automa- 

50 tisierungsgerStes (a...z) abrufbar sind. 

7. Flexibles Automatisierungssystem nach An- 
spruch 1. 2. 3. 4, 5 Oder 6. dadurch gekenn- 
zeichnet, da/3 durch Vergleich der codierten Abruf- 
signale der Proze/3variablen (P1.2.3..P11. n*i. n+x) 

65 nes Automatisierungsgerates (a...z) mit den in den 
anderen Automatisierungsgeraten (a...z) verwende- 
ten codierten Abrufsignalen der Proze/3variablen 
{Pi,2,3-.Pn. n-1. ft+xj die moglichen Kommunikations- 
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wege fur den Abruf der Prozeflvariablen (Pi.2.3..Pn. 
n*i. n-^x) festgelegt und dann damit die gewunsch- 
ten Verbindungen automatisch aufgebaut werden. 

8. Flexibies Automatisierungssystem nach An- 
spruch 1. 2, 3, 4, 5 6 Oder 7. dadurch gekenn- 5 
zeichnet, dali fur den automatischen Verbindungs- 
aufbau nnanuell eine Untermenge dor moglichen 
Verbindungen vorgegeben wird. 

9. Flexibies Automatisierungssystem nach An- 
spruch 1. 2. 3, 4. 5. 6 Oder 7. dadurch gekenn- io 
zeichnet, dafl die Aufbaumoglichkeiten fOr Verbin- 
dungen in einem Informationssystem gGSpelchert 

und aus diesem abgerufen werden konnen. 

10. Flexibies Automatisierungssystem nach einem 
Oder mehreren der vorhergehenden Anspruche, 76 
dadurch gekennzeichnet, da/3 zum Aufbau des 
zugehorigen Kommunikationsnetzes Abrufsignale in 
codierter Form verwendet werden. 
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